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Abstract of WO02052922 

This invention relates to a robot for pricking out 
plants. It is made up of one or more mobile 
supports (1), comprising the compartment trays 
(4) containing the plants (5) to be transplanted, 
one or more transfer systems (3) and one or 
more conveyors (2) that carry the pots (6) or 
collectors and that move above the mobile 
support(s) (1). These mobile supports are 
controlled in such a way that, at the moment of 
extraction, the plants (5) to be transferred are 
positioned as close as possible to the conveyor 
(2), in order to make the transfer distance (3) as 
short as possible and each transfer identical. The 
invention allows the movements required for the 
transplantation of plants into pots or collectors to 
be mechanised and automated in horticultural 
installations of all sizes. 
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(57) Abstract: This invention relates to a robot for pricking out plants. It is made up of one or more mobile supports (1), comprising 
fs* the compartment trays (4) containing the plants (5) to be transplanted, one or more transfer systems (3) and one or more conveyors 
(2) that carry the pots (6) or collectors and that move above the mobile support(s) (1). These mobile supports are controlled in such a 
OS wa y that, at the moment of extraction, the plants (5) to be transferred are positioned as close as possible to the conveyor (2), in order 
J^J to make the transfer distance (3) as short as possible and each transfer identical. The invention allows the movements required for 
^ the transplantation of plants into pots or collectors to be mechanised and automated in horticultural installations of all sizes. 

(57) Abrege : La presente invention a pour objet un robot de repiquage de vegetaux. II est constitue d*un ou plusieurs supports 
mobiles (1) recevant les plateaux alveoles (4) contenant les plants (5) a repiquer, d'un ou plusieurs systemes de transfert (3) et d'aun 
ou plusierus convoyeursr (2) recevant les pots (6) ou bacs recepteurs et 

[Suite sur la page suivanie) 
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passant au-dessus du ou des supports mobiles (1), ces derniers &ant pilotes de maniere a ce que les plants (5) a transferer se trou- 
vent, au moment de 1'extraction, le plus pres possible du convoyeur (2), de maniere a permettre de rendre la course du systeme de 
transfer (3) aussi courte que possible et son trajet toujours identique. D permet la mecanisation et I' automatisation des manipulations 
necessaires pour le repiquage des vegetoux en pots ou en bacs dans les installations horticoles de toutes dimensions. 
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ROBOT DE REPIQUAGE DE VEGETAUX 

La presente invention a pour objet un robot de repiquage de 

vegetaux. 

5 

II concerne d'une facon generate le domaine industriel et commercial 
des machines horticoles, et est destine au transfert automatique a grande vitesse de 

tres jeunes vegetaux en motte. 

II permet la mecanisation et I'automatisation des manipulations 
10 necessaires pour le repiquage des vegetaux en pots ou en bacs dans les installa- 
tions horticoles de toutes dimensions. 

Longtempstraditionnelle, familiale et polyvalente, I'horticulture s'est 
aujourd'hui fortement specialisee et industrialisee. Non seulement I'horticulteur 
15 cultive souvent une seule plante, mais encore il reduit parfois son activite a un seul 
stade de la culture : multiplication fleunes plants) ou <§levage (plantes finies). 

Les jeunes plants sont generalement obtenus en effectuant les 
semis dans des plateaux comportant une serie d'alveoles de faibles dimensions 
20 contenant chacune un plant avec une motte de terre. 

Lorsque les racines et le premier feuillage se sont formes, les plants 
doivent etre transplants dans des pots ou des bacs pour pouvoir continuer leur 
croissance. 

Cette transplantation est le plus souvent effectuee au moyen 
25 ^installations de transfert automatisees de conceptions tres variees dans lesquelles 
les plateaux a alveoles ou les elements recevant les plants sont mobiles et se 
deplacent sur un meme plan, ces deplacements pouvant etre lineaires ou circulaires. 

A titre d'exemple, on peut citer le brevet europeen N° EP 551 232 
qui decrit une machine de transplantation servant a retirer des plants de plaques a 
30 alveoles pour les repiquer dans dans des mottes contenues dans des plaques 
comportant des alveoles plus grandes, cette machine comprent deux trasporteurs 
disposes parallelement et faisant avancer les plaques a alveoles pas a pas, a des 
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cadences identiques mais a des pas differents correspondant a ceux des deux types 
de plaques, un portique installe transversalement au-dessus des transporteurs est 
equipe de plusieurs elements de prehension coulissant determines pour extralre une 
rangee de plants dans une plaque a petites alveoles et a les transporter dans les 
5 grandes alveoles d'une seconde plaque. 

Cette methode classique, si elle donne de bons resultats, presente 
I'inconvenient d'engendrer une perte de temps importante. En effet, les distances a 
parcourir pour alimenter les alveoles de grande dimension les plus eloignees sont 
10 relativement importantes, ce qui entraTne une duree de transfert elevee, ou la 
necessite de prevoir des mouvements a accelerations et decelerations. 

En outre, les mouvements de I'ensemble des elements mobiles sont 
extremement complexes et tres difficile a regler. Ces caracteristiques entraTne des 
coQts tres eleves de construction et d'exploitation de ce type de machine. 

15 

Par ailleurs, le transfert d'une petite motte dans un contenant 
recepteur plus grand se fait presque toujours avec des systemes mecaniques tels 
que lamelles qui s'enfoncent par le dessus a I'interieur de la motte, en risquant de 
deteriorer le feuillage et les racines, au moment de la prehension du plant et au 

20 moment de son repiquage. 

Un brevet depose par I'auteur de la presente demande sous le N° 
FR 2 682 553 decrit un element de transfert forme de deux parties pouvant s'ecarter 
I'une de I'autre, cet element etant associe, d'une part, a un poussoir vertical apte a 
y introduire par le bas le jeune vegetal avec sa motte lorsqu'il est ouvert et, d'autre 

25 part, a un ejecteur mecanique chassant vers le bas le vegetal dans la zone de 
plantation en appuyant sur sa motte par I'intermediaire de tiges dont les extremites 
sont pourvues d'un renflement. A I'usage, ce systeme a revele un defaut important. 
Dans leur mouvement vertical du haut vers le bas, les tiges de I'ejecteur, avant 
d'atteindre la motte, sont amenees a froler la partie foliaire qui est frequemment 

30 endommagee. 



Le dispositif selon la presente invention a pour objectif de remedier 
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a ces inconvenients. II permet en effet d'obtenir a des cadences tres elevees, et sans 
interventions manuelles, le transfert des jeunes plants a repiquer au moyen de 
systemes mecaniques simples, peu onereux, d'une tres grande fiabilite et ne 
risquant pas d'endommager le feuillage ou les racines des vegetaux. 

5 

II est constitue d'un ou plusieurs supports mobiles recevant les 
plateaux alveoles contenant les plants a repiquer, d'un ou plusieurs systemes de 
transfert et d'un ou plusieurs convoyeurs recevant les pots ou bacs recepteurs et 
passant au-dessus du ou des supports mobiles, ces derniers etant pilotes de 
10 maniere a ce que les plants a transferer se trouvent, au moment de I'extraction, le 
plus pres possible du convoyeur, de maniere a permettre de rendre la course du 
systeme de transfert aussi courte que possible et son trajet toujours identique. 

Sur les dessins schematiques annexes, donnes a titre d'exemples 
15 non Hmitatifs de formes de realisation de I'objet de I'invention: 

la figure 1 represente en perspective axonometrique un robot de 
repiquage avec systeme de transfert pour pots, 

les figures 2 et 3 sont des vues suivant la fleche F1 de la figure 1 
montrant deux variantes du systeme de transfert, 
20 la figure 4 represente en elevation un robot avec systeme de 

transfert rotatif , 

la figure 5 est une vue axonometrique d'une variante de robot a 
systeme de transfert multiple pour le remplissage de bacs recepteurs, 

la figure 6 represente un systeme de repiquage comportant une 
25 bande sans fin a palettes destinee a amener les pots recepteurs du transporteur vers 
le systeme de transfert et a les ramenere sur le transporteur, 

la figure 7 montre en elevation un mecanisme de transfert en forme 
de gouttiere a ejecteur lateral coulissant, 

la figure 8 est une coupe transversale agrandie suivant les fleches 

30 F2 de la figue 7, 

la figure 9 represente, vu de cote, un systeme de transfert a pince 
et tiges anti-rotation, 
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les figures 10 et 1 1 montrent, vue de dessous, la pince de la figure 
9 respectivement ouverte et fermee 

et la figure 12 represente une machine de repiquage de repiquage 
existante avec systeme convoyeur a chatne. modifiee suivant les principes de la 
5 presente demande. 

Le dispositif, figures 1 a 3, est constitue d'une machine automatique 
incluant un support mobile 1 , un convoyeur 2 tel que tapis roulant ou transporter a 
chame et un mecanisme de transfert 3. 

10 

Le support mobile 1 est destine a recevoir les plateaux alveoles 4 
contenant les plants 5 a transferer et se deplace horizontalement suivant deux 
directions perpendiculaires de maniere a constituer une table a mouvements X-Y. 

15 Les elements recepteurs des plants 5, tels que pots 6 ou bacs 7, 

sont disposes sur le convoyeur 2 installe au-dessus du support mobile 1 de telle 
maniere que les plateaux alveoles 4 puissent passer au-dessous de ce convoyeur. 

Le but de cette caracteristique essentielle de la presente invention 
est de rendre aussi faible que possible la distance D a parcourir par le systeme de 

20 transfert 3 entre I'extraction d'un plant 5 et la depose de ce dernier dans I'element 
recepteur 6, 7, en permettant d'amener, a chaque operation de transfert, le ou les 
plants a extraire a proximite du bord du convoyeur 2, au droit de I'emplacement 
recepteur ou doit etre depose le plant 5. 

Cette disposition permet une augmentation de la vitesse de transfert 

25 telle qu'il est possible de pratiquer le repiquage "a la volee", c'est-a-dire avec une 
vitesse constante du convoyeur 2, sans arrdts. 

En coordonnant les mouvements du support 1 et du convoyeur 2, 
on peut rendre le trajet des plants 3 a repiquer toujours identique, ce qui permet de 
simplifier considerablement le mecanisme d'entratnement de I'outil de transfert 3, 

30 ainsi que le systeme de pilotage. 
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II est en particulier possible de monter plusieurs systemes de 
transfert 3 sur un dispositif rotatif 8 a axe vertical fixe comportant deux bras ou plus 
et actionne par un moteur 9 hydraulique, pneumatique ou electrique (figure 4). 

5 Pour repiquer des jeunes plants 5 avec leur motte 10 dans des 

recepteurs, tels que bacs 7 dont les elements sont disposees en quinconce, il suffira 
de placer face a face, de part et d'autre du convoyeur 2, deux systemes de transfert 
3 simples ou multiples. 

10 Les pots recepteurs 6 pourront etre amenes du convoyeur 2 vers 

la zone fixe de repiquage, et ramenes audit tapis, au moyen d'un dispositif constitue 
d'une bande sans fin 1 1 passant sur deux galets 12 a axes verticaux et garnie d'une 
rangee de palettes 13 regulierement espacees (figure 6). 

15 Le systeme de transfert 3 peut etre constitue d'une "pince" simple 

14 (figure 3) ou multiple 15 (figure 5) pourvue de doigts inclines 16 agences pour 
passer autour du feuillageset s'enfoncer dans la motte 1 0 de fagon a maintenir cette 
derniere durant le deplacement. 

Le systeme de transfert peut aussi consister en un element 

20 positionneur ouvrant 17 associe a un poussoir vertical 18 traversant le fond du 
plateau alveole 4 et apte a introduire de bas en haut le plant 5 avec sa motte 10 
dans ledit element positionneur, ce dernier comportant un ejecteur destine a chasser 
de haut en bas le plant vers I'emplacement de repiquage 6, 7, la methode consistant 
a introduire directement par le bas et par poussee directe la motte 10 contenant le 

25 vegetal 5 a I'interieur de I'element positionneur ouvrant. 

Le passage interne de I'el6ment positionneur 17 aura avantageuse- 
ment la forme d'une gouttiere 1 8 en "U" fermee par une partie articulee 1 9 agencee 
de maniere a appuyer grace a un ressort sur le plant 5 pour I'immobiliser apres qu'il 
ait ete introduit a I'interieur du positionneur. Un moyen adequat, tel que arbre de 

30 section carree, v6rin ou came, assure I'ecartement de la partie articulee 19 lors de 
I'introduction du vegetal. Durant la phase de repiquage du plant 5, ce dernier est 
chasse vers la zone de reception au moyen d'un ejecteur 20 lateral coulissant le long 
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de la gouttiere 18 (et non le long de la partie articulee comme sur les realisations 
connues) grace a un verin 21 ou tout autre mecanisme similaire. 

Le systeme de transfert represents sur les figures 9, 1 0 et 1 1 est 
constitue par la combinaison de plusieurs elements mecaniques pneumatiques ou 

5 hydrauliques en mouvement. La prehension du plant 5 se fait a I'aide d'une pince 
coulissante 22 qui sai'sit le vegetal au-dessus de la motte 1 0 par le collet ou la partie 
foliaire. La motte est stabilisee en position verticale au moyen d'une ou plusieurs 
tiges 23 inclinees retractables s'enfoncant dans la motte de maniere a permettre une 
extraction aisee du plant ainsi que son maintien en position verticale durant la phase 

10 de transfert avant I'operation de repiquage a I'interieur de I'element recepteur 6, 7. 

Le principe de I'invention peut etre applique a des machine de 
repiquage detype classique existante ou non en prevoyant des ouvertures 24 sous 
le convoyeur 2, dans la partie exteme du bati 25 de la machine, de facon a permettre 
15 le passage d'un ou plusieurs supports mobiles 1 (figure 1 2). 

Le positionnement des divers elements constitutifs donne a I'objet 
de I'invention un maximum d'effets utiles qui n'avaient pas ete, a ce jour, obtenus par 
des dispositifs similaires. 
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REVENDICATIONS 

5 1 °. Robot de repiquage de vegetaux, destine au transfert automa- 

tique a grande Vitesse de tres jeunes vegetaux en motte et permettant la mecanisa- 
tion et I'automatisation des manipulations necessaires pour le repiquage des 
vegetaux en pots ou en bacs dans les installations horticoles de toutes dimensions, 
constitue par la combinaison d'au moins un support mobile (1) recevant les plateaux 

10 alveoles (4) contenant les plants (5) k repiquer, d'au moins un systeme de transfert 
(3) et d'au moins un convoyeur (2) recevant les pots (6) ou bacs (7) recepteurs, 

caracterise en ce que le convoyeur (2) est dispose au-dessus du 
support mobile (1), ce dernier se deplacant horizontalement sous ledit convoyeur 
suivant deux directions perpendiculaires de maniere a constituer une table a 

15 mouvements X-Y et etant pilote de maniere a ce que les plants (5) a transferer se 
trouvent, au moment de rextraction, le plus pres possible du convoyeur (2), de facon 
a rendre la course du systeme de transfert (3) la plus courte possible en amenant, 
a chaque operation de transfert, les plants (5) a extraire a proximite du bord du tapis 
transporter (2), au droit de I'emplacement recepteur ou doivent etre depose lesdits 

20 plants. 

2°. Robot de repiquage selon la revendication 1 , se caracterisant par 
le fait que les mouvements des elements mobiles sont coordonnes de maniere a ce 
que le trajet des plants (5) a repiquer soit toujours identique. 

25 

3°. Robot de repiquage selon la revendication 2, se caracterisant par 
le fait que plusieurs systemes de transfert (3) sont montes sur un dispositif rotatif (8) 
a axe vertical fixe comportant deux bras ou plus. 

30 4°. Robot de repiquage selon I'une quelconque des revendications 

2 et 3, se caracterisant par le fait que les pots recepteurs (6) sont amenes du 
convoyeur (2) vers la zone fixe de repiquage, et ramenes audit tapis, au moyen d'un 
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dispositif constitue d'une bande sans fin (11) passant sur des galets (12) a axes 
verticaux et garnie d'une rangee de palettes (13) regulierement espacees. 

5°. Robot de repiquage selon Tune quelconque des revendications 
5 precedentes, se caracterisant par le fait que le systeme de transfert (3) est constitue 
d'une "pince" simple (14) ou d'une pince multiple (15) pourvue de doigts inclines (16) 
agences pour passer autour du feuillage du plant (5) et s'enfoncer dans la motte (10) 
de facon a maintenir cette derniere durant le transfert. 

10 6°. Robot de repiquage selon I'une quelconque des revendications 

1 a 4, se caracterisant par le fait que le systeme de transfert (3) est constitue d'un 
element positionneur ouvrant (17) associe a un poussoir vertical (18) traversant le 
fond des plateaux alveoles (4) et apte a introduire de bas en haut le plant (5) avec 
sa motte (10) dans ledit element positionneur. 

15 

7°. Robot de repiquage selon la revendication 6, se caracterisant par 
le fait que le passage interne de I'element positionneur (17) est forme d'une gouttiere 
(18) en "U" fermee par une partie articulee (19) agencee de maniere a appuyer sur 
lla motte du plant (5) pour I'immobiliser apres qu'il ait ete introduit a I'interieur du 
20 positionneur, un moyen adequat, tel que arbre de section carree, verin ou came, 
assurant I'ecartement de la partie articulee (19) lors de ('introduction du plant (5). 

8°. Robot de repiquage selon I'une quelconque des revendications 
6 et 7, se caracterisant par le fait que I'element positionneur (17) comporte un 
25 ejecteur (20) destin6 a chasser de haut en bas le plant vers I'emplacement de 
repiquage (6, 7). 

9°. Robot de repiquage selon la revendication 8, se caracterisant par 
le fait que I'ejecteur (20) coulisse lateralement le long de la gouttiere (1 8) grace a un 
30 verin (21) ou tout autre m6canisme similaire. 
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10°. Robot de repiquage selon I'une quelconque des revendications 
1 a 4, se caracterisant par le fait que le systeme de transfert (3) est constitue par la 
combinaison d'une pince coulissante (22) apte a saisir le plant (5) au-dessus de la 
motte (1 0) par le collet ou la parte foliaire, et d'une ou plusieurs tige(s) 23 inclinee(s) 
5 retractables s'enfoncant dans la motte de manlere a permettre une extraction aisee 
du plant (5) ainsi que son maintien en position verticale durant la phase de transfert 
avant I'operation de repiquage a I'interieur de I'element recepteur (6, 7). 

11°. Robot de repiquage selon I'une quelconque des revendications 
10 precedentes, se caracterisant par le fait que la parte externe du bati (25) comporte, 
au-dessous du convoyeur (2) des ouvertures (24) permettant le passage d'un ou 
plusieurs supports mobiles (1). 

12°. Robot de repiquage selon la revendication 1 1, se caracterisant 
15 par le fait qu'il est constitue d'une machine de repiquage existante dans la partie 
externe du bati (25) de laquelle on a pratique des ouvertures (24), au-dessous du 
convoyeur (2), permettant le passage d'un ou plusieurs supports mobiles (1). 

13°. Robot de repiquage selon la revendication 1 1 , se caracterisant 
20 par le fait que le repiquage est pratique "a la volee", c'est-a-dire avec une v'rtesse 
constante du convoyeur 2, sans arrdts. 
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